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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

(g) Elektrisch gesteuertes, dezentrales Steuersystenn in einem Fahrzeug 
@ Es wird eiri elektrisch gesteuertes. dezentrales Steuer- 

system in einem Fahrzeug mit Steuermodulen vorge- 

schlagen, denen jeweils ein Stellelement eines Fahrzeugs 

zur Betatigung zugeordnet ist. Die Betatigung erfolgt ab- 

hangig von einem Fahrerwunsch, der auf der Basis von 

Sensorsignalen in jedem Steuermodul gebildet wird, wel- 

che die Betatigung eines Betatigungselements durch den 

Fahrer reprasentieren. Dabei sind wenigstens drei Senso- 

ren zur Erfassung der Betatigungssignale vorgesehen, 

wobei jedem Steuermodul direkt ein Betatigungssignal 

zugefuhrt wird. 
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IJcschrcibung 

Stand dcr Tcchnik 

Die IMindung bcirifl'l cin clcklrisch gcsicuciiL\s. dc/x;n- 
iralcs Sicucrsyslcin in cincni l'ahry.cug, li. cin Brcinssy- 
slcm. 

Hc\ dcrartigcn Sicucrsyslcincn, die in dor Rcgci nichi mil 
cincin mcchanischcn, hydraulischcn cxler pncuinaiischcn 
liackup-SysLcni ausgcslallci sind, isl bcsondcrcs Augcn- 
iricrk auf die Vcrfugbarkcit auch ini l-chlcrfall /.u icgcn. liin 
Ikispicl fur cin ciekirisch gcsicucrics. dcy.cnlraics Hrcnissy- 
slcm welches die gcsicilicn l-'ordcrungcn y.ufricdensicllcnd 
crTulil. isl aus dcr DM 1% 34 567 A 1 (GU-2 316 726 B) bc- 
kannl. Dieses bckannlc IJrcmssyslcin Oir cin Kraflfahr/xiug 
(Brakc-by- wire) isl dczcnlral aufgcbaulund bcsiui cin Su;u- 
cnnodui /.ur lirrniilJung des h'ahrcrbrcinswunsches und 
Slcucnnodulc y.ur Minsicllung dcr Urcmskrafl an den cin/^1- 
ncn l'ahr«:ugradcm, wobci in cincni bcvor/.uglcn Ausfuh- 
rungsbcispicl cin solchcs Sicucrniodul cine Gruppe von 
Radbrcmscn (achswcise odcr diagonal /.usainincngefaBl) 
bctatigt Zur Vcrbindung dcs den l^ahrcrwunsch crmiltcln- 
dcn Sicucrmoduls niil den Stcucnnodulcn /ur Brcinskrafi- 
cinsicllung isl wenigsicns cin Komniunikaiionssyslcni vor- 
gcschcn, auf wclchcin die Slcucnmxlulc unlcrcinandcr Da- 
len ausuuschcn. Urn cine 7,unundesi icilwcisc l^unktionsfa- 
higkcit des Brcmssyslcms ini Pchlcrfall sichcr/.uslcHcn, sind 
wcilcrc. unabhangige Komniumkationsverbindungcn zwi- 
schcn dcm Stcucmiodul zur Fahrcrwunschcrfassung und 
den Stcucnnodulcn zur BrcniskraficinsLcllung vorgeschen. 
Dcm Steuermcxiul z.ur Erfassung des Fahrcrwunsches wer- 
dcn die Signalc inchrcrcr (zwei odcr drci) Sensoren zugc- 
fulirt, die die Bclaligung dcs Brcinspctlals durch den Fahrcr 
erfasson. Im Stcucnnodul wcrdcn dicsc Scnsorsignalwcrlc 
durch wcnigstcns /.wci voncinander unabhangige Rc^hncr- 
cinhciicn auf Korreklhcil ubcrpriifi und jcwcils cin Fahrcr- 
breinswunschwcrl enniUclU dcr dann vom jcweilig andcrcn 
Rcchnerclcmcnl auf Korreklhcil Ubeipruft wird. Dcr resul- 
licrcndc fchlcrfrcic l?ahrerwunschwcri wird dann, ggf. ab- 
hangig von wcilcrcn Gr6Bcn wie Achslasi odcr von Funkiio- 
ncn wic ciner Fahrdynaniikrcgclung achs- odcr radindividu- 
cll korrigierl, iibcr das Konununikalionssysicm den cin/x;l- 
ncn Slcuermodulcn zur Brcniskrafleinslcllung ubcnnitlcll. 

Das bckannlc ciekirisch geslcucrtc dc/xinlraJc Sieuersy- 
slcm wcisl infolgc dcr gelrcnnlcn Module, die Jcwcils mil 
wenigsicns /.wci Rcchncreinhcilcn ausgeslaltcl sind, cincn 
vcrhaknismaBig hohcn Aufwand auf. 

Ks isl Aufgabc dcr Erfindung, MaBnahmcn anzugcbcn, 
mil dcrcn Ililfc bci cincm clcklrisch gcsleucrlcn dczcntralcn 
Sicuersystem dcr Aufwand rcduzierl wcrdcn kann, ohne die 
Vcrfugharkcil und FunklionsPHhigkeil dcs Slciicrsyslcms zu 
gcfahrden. 

Dies wird durch die Mcrkmalc dcr unabhangigcn Palcnl- 
anspriichc erreicht. 

Aus dcr nichl vorvcrolTcnilichtcn dcuLschcn Paientanmel- 
dung 198 26 131.4 isl bekannt, Sieucmiodulc als soge- 
nannic fail-opcrdiional-Einheilen auszubilden, die bci cincm 
Einzclfehlcr wcilcrhin funkiionsfahig sind. Solche Slcucr- 
inodulc sind fchlcrlolcranl aufgcbaut, z. B. durch cine Rca- 
lisierung millcls eincs rcdundanicn Mikrorcchncrsystciiis 
besichcnd aus wenigsicns zwei Mikrorechncm und cincr 
tiberwachungskomponenlc. Die Mikrorcchner sowic die 
Uberwachungskoinponenlc kornmunizicrcn ubcr den inicr- 
ncn Konimunikalionskanal, dcr z. B. durch cin scricllcs 
Bussysicm odcr mil scricllcn SchnilLsiclicn rcalisicrl isl. In- 
ncrhalb der Mikrorcchnersystenic sind zur Durchfuhrung 
dcr Slcucrungsaufgabcn wenigsicns zwei unabhangige Pro- 
gramme impicmcnlicrl, die ihrc Ergcbnissc gcgcnscilig 



iibcrprufcn. Auf dicsc Wcisc blcibl im Einzclfehlcr das Mo- 
dul vol I funkiionsPahig. 

Voncilc dcr Frfindung 

5 

Durch die direkic /ufiihrung von jc cincm Uelaligungssi- 
gnal eincs Baiicnelcmcnls, z. B, von cincm Brcmspcdal, an 
SieucnfKxiulc, die wenigsicns cin ausgcwahllcs Slcllclc- 
mcni (z. B. cine Radbrcmsc) sicuern, wobci wenigsicns 
ID /wci unicrschicdiichc Bclaiigungssignalc vorgeschen sind, 
wird das aufwcndige Slcueniuxlul zur lirmiiilung dcs Fah- 
rcrwunsches cingcspari und dcr Aufwand fur cin clcklrisch 
. gcsicucrics dc/x;nirdlcs Slcucrsyslcm crhcblich rcduzierl. 
Dcr gegcnsciligc Auslausch dcr Bclaiigungssignalc zwi- 
15 schen den Sicucnmxlulcn bzw. der Auslausch von Teilcr- 
gcbnissen zwi schen dicscn Modulen in Bczug auf den F'ah- 
rcrwunsch Dbcr cin dicsc Einheiicn verbindcndcs Konunu- 
nikalionssysicm gcwahllcisict die VerRjgbarkcil dcr Fahrcr- 
wunschcrfassung auch bci Ausfall eincs dcr Sensoren zur 
20 Ennilllung eincs Bclatigungssignals, so daB bczijglich dcr 
Vcrfugbarkcil dcs Slcucrsyslcms kcine Einschrankungen 
gcgcn iibcr dcm Sund dcr Tcchnik lu bcfurchlcn sind. 

Besondcrs voncilhafl isl, wenn das die Mcxiule verbin- 
dcndc Kommunikalionssyslcm cin /x:ilgcslcucrtes Kommu- 
25 nikalionssyslcm, bcispiclsweisc cin sugcnannlcr TIT/O 
Tius isl. Dadurch wird cine gleichzciiigc Fxfassung dcr Bcla- 
iigungssignalc in den cinzclncn Modulen cnnoglichL, da 
cine synchronc Syslcni7.eil zur Vcrfiigung siehl. 

licsondcrs vorlcilhafi isU daB in jcdcm Slcucrmodul auch 
30 bci Ausfall des Kommunikalionssyslcms wenigsicns ci n Be- 
latigungssignal zur Vcrfiigung sichl, aus dcm die Bclaligung 
des Bcdicnclcmcnis ablcilbar isl. Somil ergibl sich auch bci 
Ausfall dcs Konunuiiikalionssyslcms cine zumindesl icil- 
wcisc Vcrfugbarkcil des Brcmssyslcms. 
35 licsondcrs vorlcilhafi isl, daB das auf dic^c Wcisc gcbil- 
dclc clcklrisch gcstcucnc Brcmssystcm in Vfcrbindung mil 
alien clcklrisch gesicucrlen Brcmsakluatorcn einsclzbar isU 
beispicls wcisc mil cicklrohydraulischcn Brcmsakluatorcn, 
clckiropncumalischcn, clckiromagnclischcn cxicr clckiro- 
40 molorischcn Aklualoren. 

Wcilcrc Vorlcilc crgcbcn sich aus dcr nachfolgcndcn Be- 
schrcibung von Ausfuhrungsbeispiclcn bzw. aus den abhiin- 
gigcn Paicnianspriichcn. 
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Zcichnung 



Die Erfindung wird nachslchcnd anhand dcr in dcr Zcich- 
nung dargcsicUien AusfOhrungsfonn nUhcr crlauien. Die 
cinzigc Figur zcigl dabci ein bcvorzugles Ausfuhrungsbci- 
50 spiel eincs dezxjnlralcn Slcucrsyslcms am Bcispicl eincs 
clcklrisch gcsicucrtcn lircmssyslems, bci welchem Bclaii- 
gungssignalc cincr Brcmsbclaligungscinrichiung dczenlral 
cingclcvscn wcrden. 
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Bcschrcibung von Ausfuhrungsbeispiclcn 



Nachfolgcnd bcschricbcn wird cin bcvorzugles Ausfuh- 
rungsbcispicl ciner Systcmsu-uklur fur cin Brakc-by-wirc- 
Syslcm mil ciekirisch angeslcucncn Aklualoren. Dabei sind 

O) fur ein zweiachsigcs, vicrnidrigcs Fahr/x:ug vicr Radinodulc 
(RMl bis RM4) vorgeschen, die jcwcils iibcr eincn cicklro- 
hydraulischcn, clckiropncumalischcn, eleklroniolorischen 
Oder elcklroinagnelischcn Aklualor eine Radbrcmsc anslcu- 
ern. Die Aklualoren sind in der Figur mil A 1 bis A4 bczcich- 

65 ncL, ihncn isl cine Lcislungsclcklronik LI bis J A zugcord- 
nei. Zur Fahrcrwunschcrfassung sind Sensoren SI bis S4 
vorgeschen, wclchc im Bcrcich cincr Brcmsbclaligungscin- 
richiung, bcispiclswcisc eincs Brcmspedals, angcbrachl sind 



DE 199 37 156 A I 



unci wclchc ggf, auf vcrscliicdcnc An unci Wcisc das Bciaii- 
gungsniaB dcr Baaiigungscinriduung crinincin. Ini bcvor- 
'/.\Jy^cn Ausruhrun^sbcispicl sind vicr Scnsoren vorgcsehcn, 
in^HRcicrcn voriciihari.cn Ausfuhrungshcispiclcn sind drci 
Scnsorcn vorgcschcn. wobci /wci Uadniodulc mil dcinscl- S 
ben licliiliuungssignal vcrsorgi wcrdcn. Dies sind in cincni 
Ausluhrungsbcispicl die RadiiKxlulc, wclchc die Brcmsen 
dcr] iinlcrachsc bcliiligcn. Obcrcin KcMiimunikalionssyslcni 
Kl, welches die Hadinodulc nnieinandcr vcrbindci, lau- 
schcn die Hadrnodule die cingclcscncn Bciaiigungssignal- lo 
wcrtc und/odcr daraus abgclcilelc l-ahrcr^'unschwcrle ge- 
gcnsciLig aus. Somil liegcn in jedcin cierRadiiuxluic niinde- 
slcns drci liclaligungssignale dcr liciaiigungscinrichtung 
und/odcr daraus abgelciiclc l^ahrcrwunschsignals vor, so 
daB in icdcrn dcr Hadmcxlulc cine auf wcnigsicns drci Si- !5 
gnalwenc basicrtc HrinitUung des l^ahrerbrcniswunsches er- 
moglichl wird. Auf dcr liasis dcs gebildclen I'ahrcrwun- 
schcs wcrdcn dann die StcllgroL^cn /.ur Ansicucrung dcr Ak- 
luatorcn gebildct, wclchc ubcr die KcMnmunikalionsvcrhin- 
dungcn Oder Ansicucdeimngcn K2 bis K5 an die Ixisiungs- 20 
cinhcitcn dcr Aklualorcn ubcniiiltcll wcrdcn. Pemcr wcrdcn 
die Radinodulc RMl bis RM4 sciwic Lcisiungscinhcilcn und 
AkiuaU^rcn LI bis lA und Al bis A4 von wcnigsicns cincin 
sichcrcn Hnergickrcis odcr wcnigsicns 7.wei unabhangigcn 
Kncrgickrcisen dcs clckirischcn Bordncl/x-s Ii vcrsorgi. 25 
i)bcr cine SchniiLsiclIc I isl das Koinmunikalionssysicin Kl 
mil cincni wciicren Komniunikationssysieiii K6 vcrbunden, 
ubcr welches BclricbsgroBcn andcrcr Sleucrsyslcrnc cnip- 
fangcn oder Infomiaaoncn aus dcr Brcnisanlagc an andcre 
Sleucrsyslcrnc abgegebcn wcrdcn. tJbcr das Koninmnikali- :«> 
onssysicm K6 werdcn in cincni Ausfuhrungsbcispicl auch 
Slcucreinhciien angcbundcn, wcJchc ubcrgeordnclc, clic 
Brcniscn bccinflussendc I-unktioncn wic cine T'alirdynaiiiik- 
rcgclung, cine AnLricbsschlupfrcgclung. clc. bcrcchncn, jnil 
' Tnfomialioncn vcrsorgL Von dicscn Slcucreinhciien wcrdcn M> 
Brcniswunschwcrtc an die Radnicxiuleinhcilcn ubcnniUcll. 

Fig. 1 bcschrcibl also cine dc/cnirale Scnsorauswcrlung 
in cincTU Sysieni mil vcrlciJlcn Slcucnnodulcn in sichcr- 
heiuskriUschcn Sysicnicn, beispicis wcisc bci Brakc-by- 
wirc-Sysicmcn odcr andcrcn Syslcincn mil vencilicn Sicu- 40 
ercinhcilcn, wic l^cispiclswcisc Lcnksyslcmen, clckirischcn 
AnlricbssYstcmcn, cic. Dabci wird dcr l-ahrcrwunsch jc- 
wcils auf dcr Basis von iiichrcrcn Bcliiligungssignalcn gc- 
bildcU die jcwcils dc/eniraJ von den Sleucrrnodulcn cingeic- 
sen und durch gcgcnsciligcn Vcrglcich plausibiiisicrt wcr- 45 
den, uni fehlcrhaftc Signalc 7.u crkcnnen, ausz-uschlicBcn 
und die Slcucrung auf dcr Basis fehlcrfrcicr Signalc durch- 
zufUhrcn. 

Wic obcn dargcslcllt bcslehl das beispiclhaflc Brcinssy- 
slcm aus vicr Radmodulcn RMl bis RM4 zur Rcgclung dcr 50 
Brcmskrafl an den /.ugcordnclcn Radbrcnisen niiltcis Ak- 
luatorcn Al bis A4. Dcr Sollwcn fur die GroBe der ein/.u- 
sicUendcn Brcmskrafl wird ubcr Scnsorcn SI bis S4 am 
PuBpedal vorgegcbcn. Aus Sichcrheilsgrunden wcrdcn 
nichrere Scnsorcn angcschlosscn, damil bci Ausfall cincs 55 
Sensors aus den verbleibcndcn Scnsorcn wciicrhin dcr Soil- 
wen cnniucll werdcn kann. Im bcvorzugicn Ausfuhrungs- 
bcispicl vcrwcnden die Scnsorcn unicrschicdlichc McBprin- 
zipicn, bcispielswcisc wird dcr Pcdalwcg, dcr Pcdalwinkcl 
odcr die FuBkrafi zwischen FahrcrfuB und Pedal erfaBt. 60 
Wichiig isl, daB cin eindculigcr Zusammenhang /wischcn 
Fahrcrbremswunsch und McBsignal beslchl. Aus den Scn- 
sorsignalcn wird dann cin SollwerU bcispielswcisc unicr 
Miuciwcnbildung, MinirnalwcnauswahK Maximalwertaus- 
wahl odcr ahnlichcr Vcrknupfung.sopcPdlioncn bcrcchneV. 65 
Da im fehlerfreicn Jictricb allc Scnsorcn nach dcr XJnisel- 
zung ihrer Signalc in cin Brcniswunschsignal dassclbe 
Brcmskrafisignal als B^x^mswunsch des Fahrcrs licfcrn (im 



Uahmen dcr 'roleran/.en), wird aus Abwcichungcn /.wischcn 
den lircinswunschsignalcn der fchlcrhafie Scnsorkanal 
(Sensor, l.cilung, Siccker, Wandlcr, clc.) crrnilicll. Die Mr- 
mill lung dcs fchlerhaflcn Scnsorsignals isl bci wcnigsicns 
drci vorhandcncn Sensorsignalcn niillcls einer /wci- aus 
Dreiauswahl /.u bcwcrkslclligcn, die ini Rahinen dcs cin- 
gangs gcnannlcn Slandcs derTeehnik bcschricbcn isl. 

In dcm in Mr. 1 gezeiglcn dczcnlralcn Syslcni mil vcricil- 
icn Slcucnnodulcn wird jcdcm Sieucrmodul cin Bciaii- 
gungssignal yjjgcfuhn. Bci drci Scnsorcn, was im bevor/.ug- 
icn Ausfuhrungsbcispicl dcr Fall isu wcrdcn /.wci Radmo- 
dulcn, bcispielswcisc dcncn dcr TTinicrachsc, dassclbe Bcia- 
iigungssignal /.ugcfuhrl. .ledes Radmodul bildel aus dcm 
ihm '/ugcfuhnen Bciaiigungssignal cin l-ahrcrbrcms- 
wunschsignal und ubennillcU dieses und/odcr das Sensorsi- 
gnal iibcr das Kommunikationssyslem Kl an die andcrcn 
Radmodulc. Die Scnsorsignale und/odcr l-ahrcrwunschsi- 
gnalc dcr andcrcn Radmodulc wcrdcn von dcm Radmodul 
iibcr das Kominunikalionssysicm Kl empfangcn, wobci 
diesclbcn Signalc bci dcr Verwendung von nur drci Scnso- 
rcn gekenn/x^ichncl scin konncn. Auf dcr Basis dcr jciy.l vor- 
liegcndcn wcnigsicns drci unterschicdHchcn Bctaligungssi- 
gnalcn und/c:>dcr vicr Fahrcrwunschsignale bildel das Rad- 
modul nach MaBgabe der ihm vorgcgcbencn Vcrkntipfungs- 
operaiiun den Gesamlfahrurwunseh, den es /Air Hinsiellung 
an die Lcisiungscinhcil und den Akluulor, die ihm zugcord- 
ncl sind, ubcnniaelt. 

Im bevorzugtcn Ausruhrungsbcispiel handcll cs sich bci 
dcm Kommunikationssyslem Kl uiii cin scricllcs Konunu- 
nikalionssyslein. Die Bildung dcs Fahrerwunsches in jcdcm 
Radmodul aus den zugefuhnen Sensor- und/oder Fahrcr- 
wunschsignalen wird durch Prufung dcr Weric auf Signal- 
kousistcnz ciiigclcilcl. Durch Vcrglcichc dcr Signal wcrlc 
wird cin fchlcrhaflcr Scnsorkanal crniilLcll. In dicsem Fall 
wird das cnisprcchendc Signal von dcr l^ahrcrwunschbiL- 
dung ausgeschlosscn. Auf dcr Basis dcr verbleibcndcn 
Wcrtc bci Ausfall cincs Scnsorkanals kann, da mindcslens 
drci unlerschiedliche Signalc vorlicgcn, somil im F'chlcrfall 
immcr noch mindcslens zwci, der Fahrcrwunsch aus den 
verbleibcndcn, fehlerfreicn Signalcn sicher bercchncl wer- 
dcn. Bci Ausfall cincs Scnsorkanals wird dcr Fahrcr bci- 
spielswcisc ubcr cine Wamlampe odcr cine ahnlichc Infor- 
mal ion iiber den hcrrschcndcTi Fchlcrzusiand informien. 
Der Brcmsvorgang lauft weilerhin wic im Normalbclricb. 

Auch bci Ausfall dcs Kominunikalionssyslcnis Kl slehen 
jcdcm Sieucrmodul immcr noch cin Scnsorsignal zu cin cm 
Nolbelrieb zur Verfugung. 

Palcnianspriichc 

1. Elcklrisch gcsleucrles, dc/i;nlrales Sicucrsyslcm in 
cincni Fahr/xug, mil dezcnlral angeordnelen Sicuer- 
rnodulen (RMl bis RM4), die jcwcils ubcr eincn elck- 
lrisch angcsicucnen Akluaior (Al bis A4) jcwcils cin 
Slellelcmcni des Fahrzcugs bcliiligcn, wobci zur lirl as- 
sung einer BclaiigungsgroBc einer BeLatigungseinrich- 
lung dcs Fahrcrs wcnigsicns drci Bclatigungssignaic, 
die von wcnigsicns drci McBcinrichlungcn (SI bis S4) 
crfaBi wurden, vorgcschcn sind, dadurch gckenn- 
/xichnct. daB jedein der Sieuennodule (RMl bis RM4) 
dirckl ein ausgcwahllcs Scnsorsignal zugcruhrl wird. 

2. Sysicrn nach Anspruch 1, dadurch gekcnnzeichncl, 
daB das Sleuersysicm cin elcklrisch gestcuerlcsBrcins- 
syslcni isl. 

3. Svsicm nach Anspruch 2. dadurch gckcnnzcichncl, 
daB jedes Radmodul aus dcm ihm zugefuhrten Bciaii- 
gungssignal ein Fahrerbremswunschsignal cnnilleh. 

4. Syslcin nach eincm dcr vorhcrgchcndcn .Anspruchc, 
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dadurch gckcnn/.cichnci, daB die Sicucrmodulc iibcr 
cin Koinniunikalionssyslcru inilcinandcr vcrbundcn 
sind. wobci das jcwciligc Sicucnnodul den ihr /.ugc- 
fuhficn liciaiignngssignalwcri nnd/(vicr den aiis dcni 
y.ugcfuhncn Belaligungssignai crniiucllen I'ahrer- 5 
wunschwcrl den anderen SLcuemtoduicn iibcr das 
Koiiimunikalionssysleni ubcniiillell. 
!S, System nach Anspruch 4, dadurch gekcnn/^ichneU 
daB das Koiuiiiunikaiionssysicni cin dcijemnnisiischcs 
Verhalien aufwcisl und cine globalc Syslcrn/.cit in alien lo 
an das Konimunikationssysiciu angeschiosscncn Sieu- 
crgeralcn /.ur Synchronisalion gcnuL/.l wcrden kann. 

6. Syslcin nach eincrn dcr vorhei^chcnden Anspruchc, 
dadurch gckcnn/^ichneu daB in jedcm Sicucnmxiul die 
Betatigungssignaie und/odcr die l*ahrcrwunschwcne 15 
dcr anderen Sleuemiodule cingclcscn und aufdcr Basis 
dcr zur Verfiigung slchenden Wcnc ein l-ahrcrwunsch 
fur das /.u stcuerndc SicIIclcnicnt cniiiUcH wird. 

7. Sysleni nach cinem dcr vorhciTgchcndcn Anspruchc, 
dadurch gekcnn/.cichncU daB in jcdcin Slcucnncxlul die 20 
y.ur Verfugung slchenden Signalwene auf Signalkonsi- 
sLcnz ubcrprufl wcrden, wobci bei fchJcnder Signal- 
konsistenz der fehlerbehaficie Wen cnniLtcli und aus- 
gcsch lessen wird. 

8. Syslein nach cinein der vorhcigehendcn Anspruchc, 25 
dadurch gckcnnzcichncU daB ini T-chlcrfall dcr ]'uhrer- 
wunsch in jedcm Slcucmiodul aufdcr Basis dcr fchlcr- 
freicn Signalwertc ennilicll wird. 

9. System nach einem dcr Anspruchc 2 bis 8, dadurch 
gekennzcichncu daB dcr l^ahrerbrcmswunschwert ein 30 
Brcmskrafi- und/odcr Bremsmomcnienwert isu dcr aus 
den Betaligungssignalcn abgeleiiel wird. 

10. Sysleiii iiach cineni dcr Anspruchc 2 bis 9, dadurch 
gckenn/.cichnct, daB bci cincni Brcinssyslcm mil vier 
S icuenncxiuicn an jcdcni Rad eincs 1^'ahrzcugs und drci 
Betatigungssensoren zwei der Stcucmuxiulc dassclbc 
Signal xugenihn wcrden, vorzugsweisc den die Tlintcr- 
achsbrcnisc sicuemden Slcuennodulcn. 

1 1 . Sysicni nach cincni dcr vorhergchcndcn Anspru- 
chc, dadurch gekcnnzcichnei, daB das die Stcucmrio- 40 
dulc verbindendc Konimunikalionssyslem cine 
SchniiUitclIc zu eineni wcitercn Komniunikalionssy- 
siem aufwcisl, uber das das Stcuersyslem niit anderen 
Slcuereinhcilcn verbunden isl. 



ITicrzu 1 Seilc(n) Zeichnungcn 
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